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. Utilizarea senzorilor LiDAR pentru roboti de tip mega-sumo

. Strategii de detectare a robotului advers in competitii de sumo
. Realizarea unui robot pentru competitii de mega sumo

. Realizarea unui robot pentru competitii de micro sumo

. Realizarea unui robot pentru competitii de mini sumo

. Robot pentru parcurgerea traseelor de tip labirint cu controller de tip XMotion

. Robot pentru parcurgerea traseelor de tip labirint cu controller de tip ESP32

Robot pentru aplicatii de urmarire a liniei

Robot spider cu recunoastere faciala

10. Robot de tip brat articulat cu trei grade de libertate —- RB2501

11. Robot de tip line follower multifunctional cu brat articulat

12. Mana umana

13. Proteza controlata cu ajutorul creierului
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14. Ceas robotic cu cod Morse pentru nevazatori

15. Concept de rezolvare a problemei traficului cu ajutorul camerelor cu Al si drone

16. Concept de rezolvare a problemei energiei sustenabile cu ajutorul robotilor
industrial si al algelor marine

17. Controlarea unui robot industrial cu ajutorul pupilei sau a mainilor
18. Robot macara pe baza de electromagnet
19. Sistem de preventie a daunelor in cazul inundatiilor

20. Sistem de scanare tridimensionala a obiectelor



